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Abstract of DE3938858 

The driverless transport vehicle has a control 
computer using control data from a central 
computer and/or vehicle sensor data and 
internal vehicle parameter and destination 
table data to guide the vehicle. The control 
computer communicates at least intermittently 
with the central computer and possibly with 
processing stations. The vehicle parameters 
are stored in control computer memory regions 
positively associated with dialogue computer 
data storage regions accessible and 
changeable by an operator. The data in the 
memories can be interchanged. 
USE/ADVANTAGE - Quickly and flexibly 
adaptable to different vehicle types, route, 
destinations and requirements. 
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@ Fahrerloses Transportfahrzeug 

Ein fahrerloses Transportfahrzeug (1) mit einem Steuer- 
rechner (3), der in Abhangigkeit von externen, von einem 
zentralen Leitrechner (4) des Transportsystems und/oder 
von Sensoren des Fahrzeugs stammenden, und intemen 
Daten zur Steuerung der Fahrzeugfunktionen herangezogen 
ist, wobei die internen Daten Fahrzeugparameter sowie die 
in einer Zieltabelle abgelegten Zieldaten beinhatten, der 
Steuerrechner (3) zumindestens zeitweise uber eine Daten- 
ubertragungsstrecke (5) mit dem Leitrechner (4) und gege- 
benenfalls mit Bearbeitungsstationen in Verbindung stent 
und die Fahrzeugparameter, wie z. B. allgemeine Fahrzeug- 
daten, Umrechnungskonstanten, Reglerpara meter fur Lenk- 
und Fahrantriebe etc., zur Beeinflussung des Fahrverhaltens 
vorgesehen sind. 

Hierbei sind Fahrzeugparameter in Speicherbereichen (8) 
des Steuerrechners (3) festlegbar und der Steuerrechner (3) 
■ ist uber eine Datenverbindung (22) und Schnittstellen (13, 
f 21) mit einem DIalogrechner (14) verbindbar, der zumindest 
* eine CPU (15), Program mspeicher (16), Ein/Ausgabemittel 
I (20, 19) sowie Datenspeicherbereiche (17) aufweist. 




in 



CO 

8 

UJ 

O 



BUNDESDRUCKEREI 04.91 108 022/92 



7/50 



DE 39 38 

l 

Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf ein fahrerloses Trans- 
portfahrzeug mit einem Steuerrechner, der in Abhan- 
gigkeit von externen, von einem zentralen Leitrechner 5 
des Transportsys terns und/oder von Sensoren des Fahr- 
zeugs stammenden, und internen Daten zur Steuemng 
der Fahrzeugfunktionen herangezogen ist, wobei die 
internen Daten Fahrzeugparameter sowie die in einer 
Zieltabelle abgelegten Zieldaten beinhalten, der Steuer- 10 
rechner zumindestens zeitweise Qber eine DatenQber- 
tragungsstrecke mit dem Leitrechner und gegebenen- 
falls mit Bearbeitungsstationen in Verbindung steht und 
die Fahrzeugparameter, wie z. B. allgemeine Fahrzeug- 
daten, Umrechnungskonstanten, Reglerparameter fQr 15 
Lenk- und Fahrantriebe etc, zur BeeinfluBung des Fahr- 
verhaltens vorgesehen sind 

Fahrerlose Transportfahrzeuge, im folgenden kurz 
Fahrzeuge genannt, werden fQr die unterschiedlichsten 
Aufgaben gebaut, so etwa fQr die Montage von Kraft- 20 
fahrzeugen. Sie unterscheiden sich in den Antriebswar- 
ten, z. B. ein oder mehrere Antriebsmotoren, ein oder 
mehrere gelenkte Rader, verschiedenen Sicherheitsein- 
richtungen, z. B. Trittschutzleisten, Lichtschranken usw„ 
und diversen Zusatzeinrichtungen, z. B. Heber. Weiters 25 
wird von den Fahrzeugen je nach Verwendungszweck 
RQckwattsfahrt und Querfahrt verlangt Dabei sollen 
sich die Fahrzeuge auf den unterschiedlichsten Kursen 
(Kurvenradien, Halteschleifenlangen etc.) trotzdem op- 
timal, z. B. hinsichtiich Fahrzeit, Energieverbrauch usw. 30 
verhalten. 

Die Fahrzeuge kdnnen auch mit einer Zielsteuerung 
ausgestattet sein. Dabei wird dem Fahrzeug von einem 
zentralen Leitrechner ein Ziel Qber eine serielle Schnitt- 
stelle vorgegeben und das Steuergerat, im folgenden 35 
kurz Fahrzeugsteuerung genannt, hat dann die Aufgabe, 
einen bestimmten Ort am Fahrkurs anzufahren. Dabei 
erhalt das Fahrzeug an bestimmten Stellen eine Ortsin- 
formation, die es der Fahrzeugsteuerung ermdglicht, bei 
Verzweigungen die richtige Richtung zum Ziel einzu- 40 
schlagen. Oblicherweise ist diese Zielsteuerung in Form 
von Zieltabellen realisiert Diese Zieltabellen beinhalten 
fur jedes mdgliche Ziel einen oder mehrere Eintrage mit 
Ortsinformationen und zugehorigen Richtungsinforma- 
tionen. Findet nun die Fahrzeugsteuerung fur ein vorge- 45 
gebenes Ziel die Ortsinformation in der Tabelle vor, 
wird die entsprechende Richtungsinformation ausge- 
wertet. Die Zielsteuerung dient vor allem der Entla- 
stung des Leitrechners sowie einer Erhdhung der Ver- 
fQgbarkeit (verteile Aufgaben) des Gesamtsystemes. 50 

Ferner wird das Fahrzeug auch als mobiler Daten- 
speicher verwendet Dabei legen der Leitrechner oder 
eine Bearbeitungsstation Qber die serielle Schnittstelle 
Daten im Fahrzeug ab, die sie zu einem spateren Zeit- 
punkt wieder lesen, Es handelt sich dabei urn Betriebs- 55 
mitteldaten, die Auskunft Qber das Ladegut, z. B. Pro- 
duktionsnummer, Type, Farbe, Zusatzausstattung usw. 
und den Produktionsablauf (weiche Bearbeitungsstatio- 
nen wurden angefahren, Bearbeitungszeit, Nacharbei- 
ten usw.) geben. Die Betriebsmitteldaten stehen mit der 60 
Steuemng des Fahrzeuges in keinem Zusammenhang. 
Die Verwendung des Fahrzeuges als mobiler Daten- 
speicher wird gleichfalls zur Entlastung des Leitrech- 
ners durchgefQhrt Es ergibt sich automatisch die Zuord- 
nung der Daten zum Ladegut und es mussen weniger 65 
Daten zum Leitrechner Qbertragen werden, da die Bear- 
beitungsstationen die Daten nur zum Fahrzeug melden 
mussen, ohne den Leitrechner einzuschalten. 
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Die Steuemng eines Fahrzeuges ist weiters von einer 
Vielzahl von Parametern beeinfluBbar, wobei sich diese 
Parameter beispielsweise folgendermaBen gliedern las- 
sen: 

a) im Steuerprogramm fest enthaltene Parameter, 
wie Z.B.: Anzahl der Fahrmotoren, Anzahl der 
Lenkmotoren, Art der Sicherheitseinrichtungen, 
Anpassungen an Tachos, Antennen usw. 

b) Parameter die durch Einstellung von Potentio- 
metem und Schaltern realisiert werden, wie z. B.: 
Geschwindigkeiten, Beschleunigungen, Verhalten 
in Kurven usw. 

c) Parameter, die als fixe Hardware vorliegen, Z.B. 
durch RC-Glieder realisierte Parameter analoger 
Regelungen der Lenkung bzw. des Fahrantriebes, 
Umrechnungskonstanten eines Impuisgebers fur 
die Wegmessung etc 

Zum Stand der Technik wird beispielsweise auf die 
GB-A2037 015, die DE-A1-35 13 389 und die DE- 
A 1-37 38 187 sowie auf die dort angefuhrten Dokumen- 
te verwiesen. 

Der Umgang mit den nach dem Stand der Technik in 
obgenannter Form vorliegenden Parameter bringt je- 
doch Probleme mit sich. So erfordern z. B. Anderungen 
der Fahrzeugtype, wie Anderung der Motorenanzahl, 
der Sicherheitseinrichtungen etc Anderungen im Pro- 
gramm des Steuerrechners, so daB fur jedes Projekt ein 
eigenes Steuerprogramm erforderlich ist, das verwaltet 
und gewartet werden muB. Weiters muB jedes Fahrzeug 
bei der Inbetriebnahme, Wartung und Reparatur ein- 
zeln abgeglichen werden, in erster Linie durch Einstel- 
len einer Vielzahl von Potentiometern, wobei die zeitli- 
chen Instabilitaten bzw. die mangelnde Reproduzier- 
barkeit derartiger Einstellungen erschwerend ins Ge- 
wicht fallt Wieder andere Parameter, etwa Regelungs- 
parameter von Servokreisen, kdnnen nur durch zeitrau- 
bendes Austauschen von Bauteilen, etwa von RC-Glie- 
dern, geandert werden. 

Besonders nachteiiig ist der Umstand, daB die er- 
wahnten Anderungen fQr jedes Transportfahrzeug des 
Systems getrennt durchgefQhrt werden mussen, wo- 
durch der Zeit- und Arbeitsaufwand entsprechend ver- 
vielfacht wird. Dies gilt auch fur die Zieltabellen, die vor 
allem wahrend der Inbetriebnahme eines Transportsy- 
stems zur Optimierung der Produktionsablaufe dfters 
geandert werden mussen. 

Es ist demnach eine Aufgabe der Erfindung, ein fah- 
rerloses Transportfahrzeug zu schaffen, bei dem eine 
Anpassung an unterschiedliche Fahrzeugtypen, Fahr- 
strecken, Fahrziele und Aufgaben moglichst flexibel und 
rasch durchfuhrbar ist 

Diese Aufgabe wird ausgehend von einem fahrerlo- 
sen Transportfahrzeug der eingangs genannten Art da- 
durch geldst, daB Fahrzeugparameter in Speicherberei- 
chen des Steuerrechners festlegbar sind, der Steuer- 
rechner uber eine Datenverbindung und Schnittstellen 
mit einem Dialogrechner verbindbar ist, der zumindest 
eine CPU, Programmspeicher, Ein-/Ausgabemittel so- 
wie Datenspeicherbereiche aufweist, wobei den fahr- 
zeugfesten Speicherbereichen der Fahrzeugparameter 
Datenspeicherbereiche des Dialogrechners eindeutig 
zuordenbar sind, die Daten der Speicherbereiche des 
Dialogrechners durch eine Bedienungsperson abrufbar 
und inderbar sind und die Daten der Speicherbereiche 
des Dialogrechners einerseits und der Speicherbereiche 
des Fahrzeuges andererseits austauschbar sind. Die Er- 
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findung bietet die folgenden Vorteile: Samtliche Para- 
meter werden einmal erstellt und bei Inbetriebnahme, 
Wartung und Reparatur mittels des Dialogrechners in 
das entsprechende Fahrzeug fibertragea Der Abgleich 
jedes einzelnen Fahrzeuges entfallt Die Parameter kdn- 5 
nen mittels des DiaJogrechnerprogramms uberprfift und 
auf einem Bildschirm dargestellt werden, wodurch sich 
Fehler seitens des Bedieners weitgehend vermeiden las- 
sen. Riskante Manipulationen kdnnen auf bestimmte 
Benutzerkreise beschrankt werden, um gefahrliche Be- 10 
dienungsfehler auszuschlieBea 

Demgegenuber konnten bisher z. B. Schaiter oder 
Potentiometer von jedermann eingestellt, dh. auch 
falsch eingestellt werdea Das Fahrzeugsteuerpro- 
gramm kann universeller gehalten werden und Ande- 15 
rungen der Fahrzeugtype erfordem kein eigenes Steu- 
erprogramm mehr. 

Weiters ist nun die Moglichkeit geschaffen, daB Ziel- 
tabellen ohne Eingriffe in das Steuergerat geandert 
werden kdnnea Bisher muflten bei einer Anderung der 20 
Zieltabellen diese erstellt und in EPROM's geschrieben 
werden, wonach bei samtlichen Fahrzeugen die 
EPROM's ausgetauscht werden muBten. 

Ebenso ist es nun mdglich, Betriebsmitteldaten unter 
Verwendung des Dialogrechners zu transferierea Bei 25 
Ausfall eines Fahrzeuges bleiben diese Daten meist er- 
halten und kdnnen dann rasch und problemlos auf ein 
Ersatzfahgrzeug fibertragen werdea 

Weitere Merkmale der Erfindung sind in den Unter- 
anspruchen gekennzeichnet 30 

Die Erfindung samt anderer Vorteile ist im folgenden an 
Hand eines Ausffihrungsbeispiels naher erlautert, wobei 
aufdieZeichnungverwiesenwirdlndieserzeigen 

Fig. 1 schematisch ein System mit fahrerlosen Trans- 
portfahrzeugen und Fig. 2 in einem Blockdiagramm die 35 
Struktur eines Fahrzeugsteuerrechners sowie des zuge- 
ordneten Dialogrechners. 

GemaB Fig. 1 weist ein fahrerloses Transportsystem 
Transportfahrzeuge 1 auf, die sich z. B. in einer Fabrika- 
tionshalle langs Bodenmarkierungen 2 bewegen kdn- 40 
nen. Solche Bodenmarkierungen konnen passiv oder ak- 
tiv sein, im letzten Fall z. B. mit Wechselstrom gespeiste, 
im Boden verlegte Leiter. Die Fahrzeuge weisen in be- 
kannter, nicht naher gezeigter Weise ein oder mehrere 
Fahrmotoren, eine Lenkung mit entsprechendem An- 45 
trieb und gegebenenfalls Zusatzgerate, wie Heber etc. 
auf. Der Antrieb erfolgt z. B. fiber eine bordeigene Bat- 
terie. Zur Steuerung der Fahrzeugfunktionen enthalt 
jedes Fahrzeug 1 einen Steuerrechner 3. Oberdies be- 
sitzt das System einen zentralen Leitrechner 4, der mit 50 
den Steuerrechnern 3 der Fahrzeuge 1 fiber drahtlose 
Obertragungsstrecken 5 zumindest zeitweilig in Verbin- 
dung stehen kann. Die Obertragungsstrecken 5 konnen 
z. B. durch Funkverbindungen oder induktiv fiber Bo- 
dendrahte realisiert werdea Hinsichtlich hier nicht ge- 55 
zeigter oder beschriebener Einzelheiten wird nochmals 
auf den weiter oben genannten Stand der Technik ver- 
wiesea 

GemaB Fig. 2 besitzt der Steuerrechner 3 eines Fahr- 
zeuges zumindest eine CPU 6, einen Programmspeicher 60 
7, Speicherbereiche 8 zum Speichern von Daten, im be- 
sonderen von Fahrzeugparametern, analoge Eingange 
9, digitale Eingange 10, digitale Ausgange 11 sowie eine 
Schnittstetle 12 Ober die SchnittsteMe 12 kann eine Ver- 
bindung mit dem Leitrechner 4 und/oder mit Stations- 65 
rechnern an einzelnea hier nicht dargestellten Arbeits- 
stationen hergestellt werdea Ober die analogen bzw. 
digitalen Eingange g, 10 erhalt der Steuerrechner digita- 
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le oder analoge Signale betreffend z. B.: die Fahrge- 
schwindigkeit, den Lenkwinkel, den Abstand von ande- 
ren Fahrzeugen, den Abstand von der Leitspur, Ruck- 
meldungen von Sicherheitseinrichtungen. Die digitalen 
Ausgange fflhren beispielsweise zu am Fahrzeug befind- 
lichen Geratea wie Antriebsschfltz, Hupe, Lampen und 
Sicherheitseinrichtungea Eine serielie Schnittstelle 13 
dient zur Verbindung mit einem Dialogrechner, dessen 
Funktion im Zusammenwirken mit dem Steuerrechner 3 
weiter unten naher erlautert wird 

Der Dialogrechner 14 weist gleichfalls eine CPU 15 
auf, weiters einen Programmspeicher 16, Datenspei- 
cherbereiche 17, einen Massenspeicher 18, einen Bild- 
schirm 19 und eine Tastatur 20. Eine serielie Schnittstel- 
le 21 ermdglicht fiber eine Daten verbindung 22, fibli- 
cherweise ein steckbares Kabel, und die Schnittstelle 13 
des Steuerrechners eine Verbindung mit diesera 

Der Dialogrechner 14 wird zur Erstellung, Anderung, 
Verwaltung und Obertragung von Fahrzeugparame- 
tern, Zieltabellen und Be triebsmittel- Daten verwendet, 
wobei in seinem Programmspeicher 16 das Programm 
des Dialogrechners wahrend der Programmlaufzeit ab- 
gelegt ist Der Massenspeicher 18, z. B. ein Disketten- 
laufwerk, dient zur bleibenden Abspeicherung der Da- 
ten und des Dialogrechnerprogramms. Auf dem Bild- 
schirm 19 kdnnen die Daten zur Erstellung, Anderung 
und Verwaltung dargestellt werden und die Tastatur 20 
ist zur Bedienung, d. h. zur Eingabe von Befehlen und 
Daten vorgesehea 

Am Beginn der Arbeit mit dem Dialogrechner 14 muB 
zuerst das Dialogrechnerprogramm vom Massenspei- 
cher 18 in den Programmspeicher 16 geladen und ge- 
startet werdea Dies geschieht mit den bei einem Perso- 
nalcomputer fiblichen Befehlen. Es wird dann am Bild- 
schirm 19 das Hauptmenfi des Dialogrechnerprogram- 
mes sichtbar. 

Von nun an wird das Dialogrechnerprogramm ausge- 
ffihrt. Samtliche Eingaben, Befehle und Daten werden 
fiber die Tastatur 20 ausgef uhrt 

Mit dem Dialogrechnerprogramm kdnnen Parameter 
aus dem Massenspeicher 18 in den Datenspeicher 17 
fibertragen werdea Teile dieser Daten werden am Bild- 
schirm 19 angezeigt Es stehen Befehle zur Verffigung 
mit denen eine Auswahl der angezeigten Parameter ge- 
troffen werden kann. 

Die Parameter kdnnen am Bildschirm 19 in einem 
anderen Format als im Datenspeicher 17 angezeigt wer- 
dea Die Parameter sind Qblicherweise rechnergerecht 
in binarer Form abgespeichert. Um dem Benutzer die 
Umrechnung in gebrauchliche Einheiten zu ersparea 
fibernimmt dies ebenfalls das Dialogrechnerprogramm, 
Dadurch werden z. B. Geschwindigkeiten in m/s, Winkel 
in Grad, Langen in Meter usw, angezeigt 

Die Parameter sind in ihrem gfiltigen Wertebereich 
eingeengt und meist nicht unabhangig voneinander 
wahlbar. Das Dialogrechnerprogramm prfift daher vor 
jeder Anderung, ob der Parameter im gfiltigen Werte- 
bereich ist, sich auch in der binaren Darstellung im gfilti- 
gen Wertebereich befindet und ob zu andernde Parame- 
ter nicht mit anderen Parametern in Konflikt stehen 
bevor die Anderung ausgef uhrt wird 

Wenn nun der Steuerrechner 3 mit dem Dialogrech- 
ner 14 verbunden ist, kdnnen die Parameter auch aus 
dem Datenspeicher 8 des Steuerrechners 3 fiber die 
serielien Schnittstellen 13, 21 in den Datenspeicher 17 
fibertragen werdea 

Nach der erstmaligen Obertragung der Parameter 
aus dem Datenspeicher 8 in den Datenspeicher 17 wer- 
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den automatisch alle geanderten Daten im Datenspei- 
cher 17, oder umgekehrt, auch in den Massenspeicher 18 
und den Datenspeicher 8 flbertragea Damit ist gewahr- 
leistet daB die aus dem Datenspeicher 17 am Bildschirm 
19 angezeigten Parameter auch rmi den Parametern im 5 
Massenspeicher 18 und im Datenspeicher 8 des Steuer- 
rechners jederzeit Qbereinstimmea 

Jeder Parametersatz (Summe aller Parameter) hat ei- 
nen Namea so daB mehrere Parametersatze im Mas- 
senspeicher 18 unterschieden werden konnen. Auch ist 10 
damit eine Zuordnung des Parametersatzes im Daten- 
speicher 8 des Steuerrechners moglica 

Urn die Ausfuhrung von bestimmten Befehlen nur 
besonders geschulten Personen zu ermoglichen, ist fur 
einige Befehle jeweils eine Berechtigung erforderlica 15 
Es konnen mehrere Berechtigungsebenen geschaffen 
werden. Die Berechtigungen werden z. B. mittels PaB- 
worten von den einzelnen Personengruppen nachge- 
wiesen. An einem ausgefQhrten Beispiel sol] dies naher 
erlautert werden. Die Obertragung von Parametersat- 20 
zen zwischen Massenspeicher 18, Datenspeicher 17 und 
Datenspeicher 8 ist jedermann (Instandhaltungsperso- 
nal) mdglica Die Anderung von weniger sensiblen Para- 
metern und die Anzeige aller Parameter ist einer einge- 
schrankten Benutzergruppe (besonders geschultes Per- 25 
sonal bei der mbetriebnahme der gesamten Anlage und 
spater bei der Optimierung) mittels PaBwort moglich. 
Die Anderung sen si bier Parameter, das sind Parameter, 
die von der verwendeten Hardware abhangig sind und 
sich wahrend des Betriebes nicht andern, wie Fahrzeug- 30 
konstanten, Regler- und Antennenparameter, dQrfen 
nur vom Entwickler geandert werden und sind mittels 
PaBwort mehrmals abgesichert 

Zieltabelien kdnnen zwischen Datenspeicher 8 im 
Steuerrechner, Datenspeicher 17 im Dialogrechner 35 
Qber die serielle Schnittstellen 13, 21 und dem Massen- 
speicher 18 transferiert werdea Die Obertragung ist an 
keine besondere Berechtigung gebundea 

Die Erstellung von Zieltabelien erfolgt ebenfalls am 
Dialogrechner, jedoch nicht mit dem Dialogrechnerpro- 40 
gramm Die Zieltabelien werden nach definierten Re- 
geln mit einem beliebigen Editorprogramm erstellt und 
anschlieBend mit einem eigenen Obersetzungspro- 
gramm in die binare Form gebracht und im Massenspei- 
cher 18 abgelegt Bei der Ubersetzung werden Syntax- 45 
fehler erkannt Die Erstellung von Zieltabelien muB 
nicht notwendigerweise so erfolgen. Die Zieltabelien 
kdnnen auch auf anderen Rechnern und nach anderen 
Verfahren erstellt werden. Wichtig ist nur, daB die Ziel- 
tabelle in ihrer binaren Form, so wie sie im Datenspei- 50 
cher 8 des Steuerrechners benotigt wird, im Massen- 
speicher 18 zur Obertragung bereit stent, gleichgultig 
wie sie in den Massenspeicher 18 gelangt ist. 

Betriebsmittel-Daten kdnnen zwischen Datenspei- 
cher 8 im Steuerrechner 3, Datenspeicher 17 im Dialog- 55 
rechner 14 Qber die seriellen Schnittstellen 13, 21 und 
dem Massenspeicher 18 transferiert werden. Die Ober- 
tragung ist an keine besondere Berechtigung gebunden. 

Betriebsmittel-Daten kdnnen nicht erstellt werden. 
AusschfieBlich die Fahrzeugnummer, die an einer be- 60 
stimmten Stelle in den Daten stehen muB, kann vom 
Bediener geandert werden bevor die Daten in ein ande- 
res Fahrzeug ubertragen werdea 

Wesentlich ist eine eindeutige Zuordnung von Spei- 
cherbereichen des Datenspeichers 8 des Steuerrechners 65 
3 zu Speicherbereichen des Datenspeichers 17 des Dia- 
logrechners. In Fig. 2 ist keine Aufteilung der Daten- 
speicher 8 bzw. 17 eingezeichnet, doch es versteht sich, 
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daB die Datenspeicher auf Bereiche fur Zieltabelien und 
Betriebsmitteldaten aufweisen konnea Besonders 
zweckmaBig ist es auch, wenn man Fehlerspeicherberei- 
che, z. B. in Form von FIFO-Speichern vorsieht An dem 
Fahrzeug auftretende Fehler konnen dann in codierter 
Form in den Steuerrechner 3 abgelegt und spater mit- 
tels des Dialogrechners 14 ausgelesen werdea 

Patentanspruche 

1. Fahrerloses Transportfahrzeug mit einem Steu- 
errechner, der in Abhangigkeit von externen, von 
einem zentralen Leitrechner des Transportsystems 
und/oder von Sensoren des Fahrzeugs stammen- 
dea und internen Daten zur Steuerung der Fahr- 
zeugfunktionen herangezogen ist, wobei die inter- 
nen Daten Fahrzeugparameter sowie die in einer 
Zieltabelle abgelegten Zieldaten beinhaltea der 
Steuerrechner zumindestens zeitweise Qber eine 
Datenubertragungsstrecke mix 1 dem Leitrechner 
und gegebenenfalls mit Bearbeitungsstationen in 
Verbindung steht und die Fahrzeugparameter, wie 
z. B. allgemeine Fahrzeugdatea Umrechnungskon- 
stanten, Regterparameter fur Lenk- und Fahran- 
triebe etcx, zur BecinfluBung des Fahrverhaltens 
vorgesehen sind, dadurch gekennzeichnet, daB 
Fahrzeugparameter in Speicherbereichen (8) des 
Steuerrechners (3) festlegbar sind, der Steuerrech- 
ner iiber eine Datenverbindung (22) und Schnitt- 
stellen (13, 21) mit einem Dialogrechner (14) ver- 
bindbar ist, der zumindest eine CPU (15), Pro- 
grammspeicher (16), Ein-/Ausgabemittel (20, 19) 
sowie Datenspeicherbereiche (17) aufweist, wobei 
den f ahrzeugfesten Speicherbereichen (8) der Fahr- 
zeugparameter Datenspeicherbereiche (17) des 
Dialogrechners (14) eineindeutig zuordenbar sind, 
die Daten der Speicherbereiche des Dialogrech- 
ners (14) durch eine Bedienungsperson abrufbar 
und anderbar sind und die Daten der Speicherbe- 
reiche (17) des Dialogrechners einerseits und der 
Speicherbereiche (8) des Fahrzeuges andererseits 
austauschbar sind. 

2. Fahrzeug nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB dem Dialogrechner (14) ein Massen- 
speicher (18) zur Verwaltung der Fahrzeugparame- 
ter zugeordnet ist 

3. Fahrzeug nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB den Zieltabelien Zielspeicherbe- 
reiche im Dialogrechner (14) zugeordnet sind. 

4. Fahrzeug nach Anspruch 2 oder 3,dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Anderung von Fahrzeugparame- 
tern ihrer Bedeutung entsprechend einem Zugriffs- 
schutz,z. B.einerPaBwortsicherungunterliegt 

5. Fahrzeug nach einem der Anspruche 1 bis 4, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Steuerrechner (3) 
und der Dialogrechner (14) zusatzliche Speicherbe- 
reiche fflr Betriebsmitteldaten, wie z. B. das Lade- 
gut betreffende Informationen aufweist 

6. Fahrzeug nach einem der Anspruche t bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, daB der Steuerrechner (3) 
und der Dialogrechner (14) Fehlerspeicherbereiche 
enthalten, wobei in den Fahrzeug-Fehlerspeicher- 
bereichen, insbesondere einem FIFO-Speicher, im 
Betrieb auftretende Fehlerzustande abspeicherbar 
sind. 
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